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ПОЯСНИТЕЛЬНАЯ ЗАПИСКА 
 
План учебной дисциплины в дневной форме обучения: 
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1-53 01 07 Информационные техно-
логии и управление в 
технических системах 
3 5 112 64 16 32  экзамен 
3 6 112 64 16 32   экзамен 
4 7     32  
Всего часов:   224 128 32 64 32  
 
 
План учебной дисциплины в вечерней форме обучения: 
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1-53 01 07 Информационные техно-
логии и управление в 
технических системах 
4 7 80 48 16 16  экзамен 
4 8 80 48 16 16 32 экзамен 
Всего часов:   160 96 32 32 32  
 
 
План учебной дисциплины в заочной форме обучения: 
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1-53 01 07 Информационные тех-
нологии и управление в 
технических системах 
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4 8 28 12 4 12  1 экзамен 
5 9     32   
Всего часов:   54 24 8 22 32   
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План учебной дисциплины в вечерней форме обучения для получения  
высшего образования, интегрированного со средним 
 специальным образованием: 
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1-53 01 07 Информационные тех-
нологии и управление в 
технических системах 
3 5 80 48 16 16  экзамен 
3 6 80 48 16 16 32 экзамен 
Всего часов:   160 96 32 32 32  
 
План учебной дисциплины в заочной форме обучения для получения  
высшего образования, интегрированного со средним 
специальным образованием: 
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1-53 01 07 Информационные тех-
нологии и управление в 
технических системах 
2 4 26 12 4 10  1 экзамен 
3 5 28 12 4 12 32 
  экзамен 
Всего часов:   54 24 8 22 32   
 
Место дисциплины. Теория автоматического управления относится к 
дисциплинам, являющимся базовыми в формировании современного 
специалиста в области автоматизации различных технологических процессов в 
промышленности, связи, на транспорте и в других сферах. 
 
Целью изучения дисциплины является овладение студентами общих 
принципов построения, методов анализа, синтеза и расчета систем автомати-
ческого управления с использованием современных информационных техно-
логий. 
 
Задачи изучения дисциплины: 
 изучение принципов построения систем автоматического управления и 
предъявляемых к ним требований; 
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 рассмотрение статических и  динамических свойств и соответствующих 
моделей элементов и систем; 
 изучение методов анализа устойчивости и качества процессов управле-
ния; 
 овладение методами коррекции систем, синтеза регуляторов и алгорит-
мов управления; 
 ознакомление с перспективными направлениями развития теории авто-
матического управления.  
 
В результате изучения учебной дисциплины «Теория автоматического 
управления» формируются следующие компетенции: 
академические: 
1) умение применять базовые научно-теоретические знания для решения 
теоретических и практических задач; 
2) владение системным и сравнительным анализом; 
3) владение исследовательскими навыками; 
4) умение работать самостоятельно; 
5) способность порождать новые идеи (обладать креативностью); 
6) владение междисциплинарным подходом при решении проблем; 
7) приобретение навыков, связанных с использованием технических 
устройств, управлением информацией и работой с компьютером; 
8) умение учиться, повышать свою квалификацию в течение всей жизни; 
9) использование основных законов естественнонаучных дисциплин в 
профессиональной деятельности; 
10) способность на научной основе организовывать свой труд, 
самостоятельно оценивать результаты своей деятельности; 
социально-личностные: 
1) обладание способностью к межличностным коммуникациям; 
2) способность к критике и самокритике; 
3) умение работать в команде; 
профессиональные: 
1) способность осваивать современные и разрабатывать перспективные 
системы автоматического и автоматизированного управления 
технологическими процессами преобразования энергии, вещества и 
информации; 
2) способность разрабатывать алгоритмическое обеспечение для систем 
автоматического управления технологическими процессами и подвижными 
объектами; 
3) способность осуществлять наладку и эксплуатацию работоспособности 
систем и средств автоматизации производственных процессов и поддерживать 
их нормальное функционирование; 
4) способность разрабатывать, изготавливать и эксплуатировать 
электронные компоненты систем автоматического контроля и регулирования; 
5) умение пользоваться глобальными информационными ресурсами. 
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В результате изучения дисциплины обучаемый должен: 
знать: 
- цели и принципы регулирования и управления в технических системах, 
принципы их структурного представления; 
- формы описания динамических процессов; 
- критерии устойчивости; 
- методы анализа и классические формы управления; 
- синтез регуляторов; 
- задачи проектирования; 
уметь:  
- разрабатывать структурные схемы систем с учетом естественных огра-
ничений и внешних возмущений; 
- обоснованно принимать решения по выбору законов управления и их 
реализации; 
- корректно применять методы натурного и компьютерного моделирова-
ния систем управления для их совершенствования; 
владеть: 
- методами анализа и синтеза систем автоматического управления; 
- средствами исследования систем в частотной и временной области. 
 
Перечень учебных дисциплин,  
освоение которых необходимо для изучения данной дисциплины 
 
№ пп Название дисциплины Раздел, тема 
1. Математика Весь курс 
2. Теория электрических цепей 
Тема 4 «Резонансные явления и час-
тотные характеристики». Тема 7 «Пе-
реходные процессы в электрических 
цепях с сосредоточенными параметра-
ми и методы их расчета». Тема 8 «Че-
тырехполюсники и многополюсники». 
Тема 11 «Элементы нелинейных элек-
трических цепей, их характеристики и 
параметры». Тема 12 «Установившиеся 
процессы в нелинейных цепях и мето-
ды их расчета» 
3. 
Математические основы 
теории систем 
Раздел 5 «Линейные непрерывные и 
импульсные динамические системы». 
Раздел 6 «Методы оптимизации» 
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1. СОДЕРЖАНИЕ УЧЕБНОЙ ДИСЦИПЛИНЫ 
 
№  
тем 
Название темы Содержание 
1 Введение  Понятие о системах автоматического регулирования 
и управления. Основные задачи дисциплины «Тео-
рия автоматического управления» (ТАУ). Краткая 
история развития систем автоматического управле-
ния и их теории. Роль дисциплины ТАУ в подготов-
ке специалиста с высшим образованием 
Раздел 1. Линейные непрерывные системы автоматического управления 
2 Общие сведения о системах 
автоматического управления 
Основные понятия и определения: объект управле-
ния, устройство управления, система управления, 
воздействия и сигналы, особенности регулирования 
и управления. Принципы управления. Классифика-
ция систем управления. Примеры и области приме-
нения систем автоматического управления 
3 Математическое описание 
звеньев систем 
Модели вход-выход: дифференциальные уравнения, 
линеаризация уравнений динамики, передаточные 
функции, временные и частотные характеристики. 
Элементарные звенья. Звенья минимально- и неми-
нимально-фазового типа. Реализуемость звеньев 
4 Математическое описание 
систем 
Построение структурных схем систем. Соединения 
звеньев: последовательное, параллельное, с обрат-
ной связью. Передаточные функции систем по за-
дающему и возмущающему воздействиям, по ошиб-
ке управления. Частотные характеристики разомк-
нутых и замкнутых систем  
5 Процессы в системах  Общее описание процессов. Свободная и вынуж-
денная составляющие выходной величины системы. 
Типовые воздействия. Показатели качества. Вычис-
ление процессов: аналитические методы и расчет на 
ЭВМ 
6 Устойчивость процессов в 
системах 
Понятие устойчивости линейных систем. Необхо-
димое условие устойчивости. Алгебраические и час-
тотные критерии устойчивости. Построение облас-
тей устойчивости 
7 Точность систем Понятие точности. Установившиеся ошибки. 
Ошибки по положению, скорости, ускорению. 
Ошибки при произвольном воздействии. Ошибки 
при гармоническом воздействии 
8 Оценки качества переходных 
процессов систем 
Показатели качества переходного процесса.  Кор-
невые, интегральные и частотные оценки качества 
9 Уравнения состояния систем Основные формы уравнений состояния. 
Преобразование уравнений состояния. Переходная 
матрица состояния. Передаточная и весовая 
матрицы. Управляемость и наблюдаемость систем  
10 Синтез систем Постановка задачи синтеза. Последовательные, 
параллельные и встречно-параллельные корректи-
рующие устройства. Комбинированное управление 
по задающему и возмущающему воздействиям. 
Частотный метод синтеза корректирующих 
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№  
тем 
Название темы Содержание 
устройств. Модальный метод синтеза. Использо-
вание компьютерного моделирования. Особенности 
реализации регуляторов 
Раздел 2. Линейные дискретные системы автоматического управления 
11 Общие сведения о дискрет-
ных системах 
Квантование непрерывных сигналов. Классифика-
ция дискретных систем по виду квантования. Обоб-
щенные структурные схемы дискретных систем. 
Специфические элементы систем: модуляторы, 
цифро-аналоговые и аналого-цифровые преобразо-
ватели. Примеры дискретных систем 
12 Математическое описание 
дискретных систем 
Дискретные процессы, решѐтчатые функции, разно-
стные уравнения, дискретное преобразование Лап-
ласа. Представление и восстановление данных в им-
пульсной системе. Передаточные функции и частот-
ные характеристики разомкнутых и замкнутых им-
пульсных систем 
13 Процессы в импульсных сис-
темах 
Общее описание процессов. Свободная и 
вынужденная составляющие изменения выходной 
координаты. Переходная функция импульсной 
системы и ее характеристики. Способы вычисления 
переходной функции: рекуррентный; с 
использованием Z-преобразования; с привлечением 
компьютерного моделирования. Понятие о конечной 
длительности переходного процесса импульсной 
системы 
14 Устойчивость процессов в 
импульсных системах 
Понятие устойчивости импульсных систем. Условия 
устойчивости. Билинейное преобразование. 
Алгебраические и частотные критерии устойчивости 
15 Точность импульсных сис-
тем 
Точность импульсных систем в установившемся 
режиме при различных воздействиях. Сохранение 
импульсной системой порядка астатизма еѐ 
непрерывной части 
16 Уравнения состояния им-
пульсных систем 
Уравнения состояния дискретных систем. Решение 
уравнений состояния рекуррентным методом и с ис-
пользованием Z-преобразования. Основные формы 
уравнений состояния. Преобразование уравнений 
состояния. Управляемость и наблюдаемость им-
пульсных систем 
17 Синтез импульсных систем Замена импульсной системы эквивалентной 
непрерывной системой. Синтез дискретных систем 
методом билинейного преобразования. Особенности 
дискретной коррекции. Регуляторы с отставанием 
по фазе и с опережением по фазе. Цифровые ПИД-
регуляторы  
Раздел 3. Нелинейные системы автоматического управления 
18 Общие сведения о нелиней-
ных системах 
Определение нелинейных систем, их особенности. 
Основные типы нелинейностей. Структурные пре-
образования систем. Классификация и примеры 
нелинейных систем. Модели и методы исследования 
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№  
тем 
Название темы Содержание 
нелинейных систем 
19 Метод фазовой плоскости Фазовые портреты. Особые точки равновесия 
системы. Предельные циклы. Скользящие режимы в 
нелинейных системах. Системы с переменной струк-
турой 
20 Метод припасовывания и ме-
тод точечного преобразова-
ния 
Сущность метода припасовывания. Применение 
метода для построения фазовых траекторий и 
переходных характеристик. Сущность метода 
точечного преобразования. Применение метода для 
анализа свободных режимов в нелинейных системах 
21 Метод гармонической ли-
неаризации 
Сущность метода гармонической линеаризации 
нелинейных систем. Вычисление коэффициентов 
гармонической линеаризации. Алгебраический и 
частотный методы определения симметричных 
колебаний. Вынужденные колебания в нелинейных 
системах 
22 Устойчивость процессов в 
нелинейных системах 
Основные понятия и определения. Анализ 
устойчивости на основе теорем А.М. Ляпунова и 
метода В.М. Попова 
23 Нелинейные дискретные 
системы 
Общие сведения. Системы с амплитудно-
импульсной модуляцией. Системы с широтно-
импульсной модуляцией 
24 Коррекция нелинейных сис-
тем 
Коррекция с помощью обратной связи. Подавление 
автоколебаний компенсационным способом. 
Вибрационная линеаризация. Нелинейные алгорит-
мы управления 
Раздел 4. Случайные процессы в системах автоматического управления 
25 Общие сведения о случай-
ных процессах 
Случайные процессы и их основные характе-
ристики. Корреляционные функции, спектральные 
плотности случайных процессов и связь между ними 
26 Расчет линейных непрерыв-
ных систем при случайных 
воздействиях 
Расчет установившихся ошибок с учетом случайных 
воздействий. Синтез систем при заданной структуре 
и при произвольной структуре 
27 Случайные процессы в ли-
нейных импульсных систе-
мах 
Понятие о дискретных (решѐтчатых) случайных 
процессах и их характеристиках. Учет случайных 
процессов при расчете импульсных систем 
28 Случайные процессы в нели-
нейных системах 
Статистическая линеаризация нелинейных 
элементов и статистический расчет нелинейных 
систем 
Раздел 5. Оптимальные и адаптивные системы 
29 Общие сведения об опти-
мальных и адаптивных сис-
темах 
Постановка задач оптимального и адаптивного 
управления. Классификация систем 
30 Оптимизация параметров 
линейных систем 
Оптимизация параметров линейных систем при 
детерминированных и случайных воздействиях. 
Критерии оптимизации. Учет ограничений 
31 Алгоритмы оптимального 
управления 
Оптимальное быстродействие. Оптимальное 
управление по точности 
10 
 
 
№  
тем 
Название темы Содержание 
32 Адаптивные системы Назначение, классификация. Основные типы 
безпоисковых систем: системы с моделью основного 
контура управления; системы, построенные на 
сравнении высокочастотных и низкочастотных 
составляющих сигнала ошибки управления 
33 Системы экстремального ре-
гулирования 
Общие понятия. Показатели качества. Требования, 
предъявляемые к системам. Принципы построения 
34 Заключение Основные направления развития теории 
автоматического управления современными 
технологическими процессами и подвижными 
объектами 
 
2. ИНФОРМАЦИОННО-МЕТОДИЧЕСКИЙ РАЗДЕЛ 
 
2.1 ЛИТЕРАТУРА 
 
2.1.1 ОСНОВНАЯ 
 
2.1.1.1 Методы классической и современной теории автоматического 
управления: учебник в 5 т.; 2-е изд. перераб. и доп. Т.1. Математические моде-
ли, динамические характеристики и анализ систем автоматического управле-
ния/ Под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова. – М.: Изд.-во МГТУ им. Н. Э. Бау-
мана, 2004. 
2.1.1.2 Методы классической и современной теории автоматического 
управления: учебник в 5 т.; 2-е изд. перераб. и доп. Т.2. Статистическая дина-
мика и идентификация систем автоматического управления/ Под ред. К. А. 
Пупкова, Н. Д. Егупова. – М.: Изд.-во МГТУ им. Н. Э. Баумана, 2004. 
2.1.1.3 Методы классической и современной теории автоматического 
управления: учебник в 5 т.; 2-е изд. перераб. и доп. Т.3. Синтез регуляторов 
систем автоматического управления/ Под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова. – 
М.: Изд.-во МГТУ им. Н. Э. Баумана, 2004. 
2.1.1.4 Методы классической и современной теории автоматического 
управления: учебник в 5 т.; 2-е изд. перераб. и доп. Т.4. Теория оптимизации 
систем автоматического управления/ Под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова. – 
М.: Изд.-во МГТУ им. Н. Э. Баумана, 2004. 
2.1.1.5 Методы классической и современной теории автоматического 
управления: учебник в 5 т.; 2-е изд. перераб. и доп. Т.5. Методы современной 
теории автоматического управления/ Под ред. К. А. Пупкова, Н. Д. Егупова. – 
М.: Изд.-во МГТУ им. Н. Э. Баумана, 2004. 
2.1.1.6 Теория автоматического управления : учеб. пособие / М. М. Савин, 
В. С. Елсуков, О. Н. Пятина; под ред. В. И. Лачина. – Ростов н/Д : Феникс, 2007. 
2.1.1.7 Бесекерский, В.А. Теория автоматического управления/ В. А. 
Бесекерский, Е. П. Попов. – СПб.: Профессия, 2004. 
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2.1.2. ДОПОЛНИТЕЛЬНАЯ 
 
2.1.2.1 Ощепков, А. Ю. Системы автоматического управления. Теория, 
применение, моделирование в Matlab/ А. Ю. Ощепков. – М.: Изд-во 
«Миброком», 2014. 
2.1.2.2 Филлипс, Ч. Системы управления с обратной связью / Ч. Филлипс, 
Р. Харбор. – М.: Лаборатория базовых знаний, 2001. 
 
2.2 ПЕРЕЧЕНЬ КОМПЬЮТЕРНЫХ ПРОГРАММ, НАГЛЯДНЫХ И ДРУ-
ГИХ ПОСОБИЙ, МЕТОДИЧЕСКИХ УКАЗАНИЙ И МАТЕРИАЛОВ, 
ТЕХНИЧЕСКИХ СРЕДСТВ ОБУЧЕНИЯ, ОБОРУДОВАНИЯ ДЛЯ 
ВЫПОЛНЕНИЯ ЛАБОРАТОРНЫХ РАБОТ 
 
 
2.2.1 Теория автоматического управления. Конспект лекций в 2 ч. Ч. 1: 
Линейные непрерывные системы: учеб.-метод. пособие / В. П. Кузнецов,  
С. В. Лукьянец, М. А. Крупская. – Минск: БГУИР, 2007. 
2.2.2  Кузнецов, В. П. Теория автоматического управления. Конспект лек-
ций в 2 ч. Ч. 2:  Дискретные системы, нелинейные системы, случайные процес-
сы в системах автоматического управления: учеб.-метод. пособие / В. П. Кузне-
цов, С. В. Лукьянец, М. А. Крупская. – Минск: БГУИР, 2009. 
2.2.3 MATLAB, SIMULINK. 
2.2.4 MATHCAD. 
2.2.5 Теория автоматического управления. Лабораторный практикум. В 2 
ч. Ч. 1: Линейные системы автоматического управления: пособие / 
М.А.Крупская, С.В. Лукьянец, Н.А. Столбанов. – Минск: БГУИР, 2012. 
2.2.6 Теория автоматического управления. Лабораторный практикум. В 2 
ч. Ч. 2: Дискретные и нелинейные системы автоматического управления: посо-
бие / М.А.Крупская, Н.А. Столбанов. – Минск: БГУИР, 2008. 
2.2.7 Теория автоматического управления. Методическое пособие по вы-
полнению контрольных работ и курсовой работы для студентов специальности 
1-53 01 07 «Информационные технологии и управление в технических систе-
мах» заочной формы обучения / В.П.Кузнецов, С.В.Лукьянец, М.А.Крупская. – 
Минск: БГУИР, 2009. 
 
2.3  ПЕРЕЧЕНЬ ТЕМ ПРАКТИЧЕСКИХ ЗАНЯТИЙ, ИХ НАЗВАНИЕ 
 
Целью практических занятий является закрепление теоретического курса, 
приобретение навыков решения задач, активизация самостоятельной работы 
студентов. 
№ 
темы 
по п.1 
Название практического 
занятия 
Содержание 
Обеспе-
чен-
ность по 
п.2.2 
3 
Модели вход-выход 
звеньев линейных не-
прерывных систем 
Дифференциальные уравнения, линеа-
ризация уравнений динамики, переда-
точные функции, временные и частот-
ные характеристики звеньев 
2.2.1, 
2.2.3 
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№ 
темы 
по п.1 
Название практического 
занятия 
Содержание 
Обеспе-
чен-
ность по 
п.2.2 
4  Модели вход-выход ра-
зомкнутых и замкнутых 
линейных непрерывных 
систем 
Построение структурных схем систем. 
Соединения звеньев: последователь-
ное, параллельное, с обратной связью. 
Передаточные функции систем по за-
дающему и возмущающему воздейст-
виям, по ошибке управления. Частот-
ные характеристики разомкнутых и 
замкнутых систем 
2.2.1, 
2.2.3 
 
 5 Вычисление переходных 
процессов в линейных 
непрерывных системах 
Аналитические методы и расчет на 
ЭВМ 
2.2.1, 
2.2.3 
 
6  Критерии устойчивости 
линейных непрерывных 
систем 
Алгебраические и частотные критерии 
устойчивости. Построение областей 
устойчивости 
2.2.1, 
2.2.3 
 
7  Установившиеся ошибки 
линейных непрерывных 
систем при различных 
воздействиях 
Ошибки по положению, скорости, ус-
корению. Ошибки при произвольном 
воздействии. Ошибки при гармониче-
ском воздействии 
2.2.1, 
2.2.3 
 
 8 Оценки качества 
переходных процессов 
линейных непрерывных 
систем 
Корневые, интегральные и частотные 
оценки качества 
2.2.1, 
2.2.3 
 
9  Уравнения состояния 
линейных непрерывных 
систем. Преобразование 
уравнений состояния 
Основные формы уравнений состоя-
ния. Преобразование уравнений со-
стояния  
2.2.1, 
2.2.3 
 
9   Исследование управляе-
мости и наблюдаемости 
линейных непрерывных 
систем 
Определение и анализ управляемости 
и наблюдаемости систем 
2.2.1 
 10 Элементы синтеза ли-
нейных непрерывных 
систем 
Частотный метод синтеза корректи-
рующих устройств. Модальный метод 
синтеза. Использование компьютерно-
го моделирования. Особенности реа-
лизации регуляторов 
2.2.1, 
2.2.3 
 
12  Математическое описа-
ние импульсных систем 
Передаточные функции и частотные 
характеристики разомкнутых и замк-
нутых импульсных систем 
2.2.2, 
2.2.3 
 13 Вычисление переходных 
процессов в импульсных 
системах 
Способы вычисления переходной 
функции: рекуррентный; на базе Z-
преобразования; с привлечением ком-
пьютерного моделирования. Понятие о 
конечной длительности переходного 
процесса импульсной системы 
2.2.2, 
2.2.3 
14 Критерии устойчивости 
импульсных систем 
Условия устойчивости. Билинейное 
преобразование. Алгебраические и 
частотные критерии устойчивости 
2.2.2, 
2.2.3 
15 Точность импульсных 
систем 
Точность импульсных систем в уста-
новившемся режиме при различных 
2.2.2, 
2.2.3 
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№ 
темы 
по п.1 
Название практического 
занятия 
Содержание 
Обеспе-
чен-
ность по 
п.2.2 
воздействиях. Сохранение импульсной 
системой порядка астатизма еѐ непре-
рывной части 
16 Уравнения состояния и 
схемы моделирования 
импульсных систем. 
Преобразование уравне-
ний состояния 
Уравнения состояния дискретных сис-
тем. Решение уравнений состояния ре-
куррентным методом и с использова-
нием Z-преобразования. Основные 
формы уравнений состояния. Преобра-
зование уравнений состояния 
2.2.2 
16 Исследование управляе-
мости и наблюдаемости 
импульсных систем 
Определение и анализ управляемости 
и наблюдаемости импульсных систем 
2.2.2 
17 Элементы синтеза им-
пульсных систем. Реали-
зация дискретных регу-
ляторов 
Замена импульсной системы 
эквивалентной непрерывной системой. 
Синтез дискретных систем методом 
билинейного преобразования. 
Особенности дискретной коррекции 
2.2.2, 
2.2.3 
18 Особенности и методы 
исследования нелиней-
ных систем автоматиче-
ского управления 
Основные типы нелинейностей. 
Структурные преобразования систем. 
Классификация и примеры 
нелинейных систем. Модели и методы 
исследования нелинейных систем 
2.2.2, 
2.2.3 
19 Исследование нелиней-
ных систем методом фа-
зовой плоскости 
Фазовые портреты. Особые точки 
равновесия системы. Предельные 
циклы 
2.2.2, 
2.2.3 
19 Исследование нелиней-
ных систем методом фа-
зовой плоскости 
Скользящие режимы в нелинейных 
системах. Система с логическим 
управлением. Учет временного 
запаздывания. Системы с переменной 
структурой 
2.2.2, 
2.2.3 
20 Исследование нелиней-
ных систем с использо-
ванием методов припа-
совывания и точечного 
преобразования 
Применение метода припасовывания 
для построения фазовых траекторий и 
переходных характеристик. Примене-
ние метода точечного преобразования 
для анализа свободных режимов в не-
линейных системах 
2.2.2, 
2.2.3 
21 Методы определения па-
раметров симметричных 
колебаний 
Вычисление коэффициентов гармони-
ческой линеаризации. Алгебраический 
и частотный методы определения 
симметричных колебаний. Вынужден-
ные колебания в нелинейных системах 
 
2.2.2, 
2.2.3 
22 Исследование устойчи-
вости нелинейных сис-
тем  
Анализ устойчивости нелинейных сис-
тем автоматического управления на 
основе теорем А.М. Ляпунова и мето-
да В.М. Попова 
2.2.2 
24 Способы коррекции не-
линейных систем 
Коррекция с помощью обратной связи. 
Подавление автоколебаний компенса-
2.2.2 
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№ 
темы 
по п.1 
Название практического 
занятия 
Содержание 
Обеспе-
чен-
ность по 
п.2.2 
ционным способом. Вибрационная ли-
неаризация. Нелинейные алгоритмы 
управления 
25 Прохождение случайных 
сигналов через линей-
ную непрерывную сис-
тему 
Корреляционные функции, спектраль-
ные плотности случайных процессов и 
связь между ними 
2.2.2 
26 Определение установив-
шихся ошибок в линей-
ных непрерывных систе-
мах при учете помех 
Расчет установившихся ошибок с уче-
том случайных воздействий 
2.2.2 
26 Синтез линейных систем 
при случайных воздейст-
виях 
Синтез систем при заданной структуре 
и при произвольной структуре 
2.2.2 
27 Расчет импульсных сис-
тем при случайных воз-
действиях 
Построение характеристик дискретных 
(решѐтчатых) случайных процессов 
2.2.2 
27 Расчет импульсных сис-
тем при случайных воз-
действиях 
Учет случайных процессов при расче-
те импульсных систем 
2.2.2 
28 Исследование случайных 
процессов в нелинейных 
системах 
Статистическая линеаризация нели-
нейных элементов 
2.2.2 
28 Исследование случайных 
процессов в нелинейных 
системах 
Статистический расчет нелинейных 
систем 
2.2.2 
30 Оптимизация парамет-
ров линейных систем 
Оптимизация параметров линейных 
систем при детерминированных и 
случайных воздействиях. Критерии 
оптимизации. Учет ограничений 
2.2.2 
31 Алгоритмы оптимально-
го управления 
Оптимальное быстродействие. 
Оптимальное управление по точности 
2.2.2, 
2.2.3 
 
2.4 ПЕРЕЧЕНЬ ТЕМ ЛАБОРАТОРНЫХ ЗАНЯТИЙ, ИХ НАЗВАНИЕ 
 
Основная цель проведения лабораторных занятий состоит в закреплении 
теоретического материала курса, приобретении навыков выполнения 
эксперимента, обработки экспериментальных данных, анализа результатов, 
грамотного оформления отчетов. 
 
 
№  
темы 
по п.1 
Название лабораторной 
работы 
Содержание Обеспе-
ченность 
по п.2.2 
3  Модели линейных 
непрерывных систем 
Построение временных и частотных 
характеристик типовых звеньев сис-
тем автоматического управления 
(САУ) в среде Matlab. Определение 
2.2.1, 
2.2.3, 
2.2.5 
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№  
темы 
по п.1 
Название лабораторной 
работы 
Содержание Обеспе-
ченность 
по п.2.2 
параметров передаточных функций 
линейных САУ по переходным ха-
рактеристикам их моделей в инстру-
ментальной среде Simulink 
6, 7  Устойчивость и точность 
линейных непрерывных 
САУ 
 Изучение особенностей практиче-
ского использования алгебраических 
и частотных критериев устойчивости 
для анализа динамики линейных 
САУ второго и третьего порядков в 
среде Matlab. Исследование факто-
ров, влияющих на точность линей-
ных САУ в установившемся режиме 
при типовых воздействиях 
2.2.1, 
2.2.3, 
2.2.5 
 
8  Качественные показатели 
непрерывных систем 
 Оценка качественных показателей 
системы в переходном и установив-
шемся режимах. Компенсация скоро-
стной ошибки системы методом ком-
бинированного управления 
2.2.1, 
2.2.3, 
2.2.5 
 
14, 15  Импульсная система ав-
томатического сопровож-
дения цели по дальности 
 Изучение принципа работы системы 
автоматического сопровождения це-
ли по дальности. Исследование влия-
ния структуры системы и еѐ парамет-
ров на качественные показатели 
2.2.2, 
2.2.5 
18  Нелинейные элементы в 
системах автоматического 
управления 
Изучение свойств нелинейных эле-
ментов и их влияния на характери-
стики систем 
2.2.2, 
2.2.3 
19 Исследование нелинейных 
систем методом фазовой 
плоскости 
Построение фазовых портретов не-
линейных систем и изучение их осо-
бенностей. Исследование условий 
возникновения автоколебаний и 
скользящих режимов в нелинейных 
системах 
 
2.2.2, 
2.2.3 
19 Исследование динамики 
релейной системы управ-
ления 
Исследование условий возникнове-
ния автоколебаний и скользящих ре-
жимов в нелинейных системах 
2.2.2, 
2.2.3 
26 Исследование системы 
автоматического 
управления при случай-
ных воздействиях 
Изучение основных характеристик 
случайных процессов и их учет при 
расчете систем 
2.2.2, 
2.2.3 
 
 
2.5 КУРСОВАЯ РАБОТА, ЕЁ ХАРАКТЕРИСТИКА 
 
 Целью курсовой работы является выработка у студента умения приме-
нять на практике полученные теоретические знания по анализу исходных дан-
ных, расчету статических и динамических характеристик системы, принимать 
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обоснованные решения по реализации выбранного варианта коррекции свойств 
системы, грамотно использовать современные информационные технологии. 
На начальной стадии выполнения работы анализируется задание. На этом 
этапе целевая задача разбивается на частные – более конкретные задачи.  В 
дальнейшем последовательно решаются все сформулированные задачи. 
К защите представляется расчетно-пояснительная записка, оформленная в 
соответствии с требованиями нормативных документов. Она должна содер-
жать: титульный лист, техническое задание и расчетную часть, в объѐм которой 
входят расчеты системы и графические зависимости, полученные с использова-
нием пакета Matlab, а также соответствующие   выводы. В заключении обоб-
щаются полученные результаты и устанавливается их адекватность требовани-
ям задания на проектирование. В расчетной части должны быть ссылки на ис-
пользуемые литературные источники, список которых приводится в конце по-
яснительной записки. Примерный объѐм записки – 25-30 страниц машинопис-
ного текста. 
Графическая часть работы выполняется с применением вычислительной 
техники и изображается на листе формата А1. 
Количество зачетных единиц по КР – 1. 
 
Перечень тем курсовых работ 
 
1.  Динамический расчет линейной непрерывной системы автоматичес-
кого управления при детерминированных и (или) случайных воздействиях. 
2. Динамический расчет нелинейной системы автоматического 
управления. 
3. Динамический расчет дискретной системы автоматического 
управления. 
4. Динамический расчет системы с запаздыванием. 
5. Расчет системы максимального быстродействия. 
Основные этапы выполнения курсовой работы: 
1. Анализ исходных данных. 
2. Построение структурной схемы системы. 
3. Анализ качества и устойчивости исходной системы. 
4. Синтез желаемых динамических характеристик системы по заданным 
показателям качества. 
5. Расчет и проектирование средств коррекции динамических характери-
стик системы. 
6. Моделирование скорректированной системы в среде Matlab и оценка 
еѐ качества. 
7. Оформление графического материала и пояснительной записки. 
 
 
2.6  КОНТРОЛЬНЫЕ РАБОТЫ 
 
Основная цель выполнения контрольных работ состоит в приобретении и 
закреплении навыков решения задач по изучаемой дисциплине.  
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Контрольная работа № 1 
 
№  
темы 
по п.1 
Наименование кон-
трольной работы 
Содержание Обеспечен-
ность по 
п.2.2 
4, 6, 7, 
9 
Математические модели 
и оценка качества ли-
нейной непрерывной 
системы 
Анализ исходных данных, по-
строение структурной схемы, 
получение передаточных функ-
ций и частотных характеристик 
системы. Анализ устойчивости 
исходной системы. Определение 
критического коэффициента пе-
редачи системы на основе алгеб-
раического критерия. Определе-
ние установившихся ошибок 
системы. Получение уравнений 
состояния системы в нормальной 
форме. 
2.2.1, 2.2.3, 
2.2.7 
 
Контрольная работа № 2 
 
№  
темы 
по п.1 
Наименование кон-
трольной работы 
Содержание Обеспечен-
ность по 
п.2.2 
19, 21, 
22, 26 
 
Методы исследования 
нелинейных систем. 
Случайные процессы в 
системах автоматиче-
ского управления 
Построение фазового портрета ис-
ходной системы. Определение 
особых точек равновесия системы. 
Вычисление коэффициентов гар-
монической линеаризации. Опре-
деление симметричных колебаний 
с помощью алгебраического и 
частотного методов. Анализ ус-
тойчивости исходной системы на 
основе теорем А.М.Ляпунова и 
метода В.М. Попова. Расчет уста-
новившихся ошибок с учетом слу-
чайных воздействий. 
2.2.2, 2.2.3, 
2.2.7 
 
Студенты заочной формы обучения выполняют две контрольные работы: 
контрольную работу №1 – в 7 семестре, контрольную работу № 2 – в 8 семестре. 
Студенты заочной формы обучения для получения высшего образования, 
интегрированного со средним специальным образованием, выполняют кон-
трольную работу №1 в 4 семестре. 
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3. УЧЕБНО-МЕТОДИЧЕСКИЕ КАРТЫ 
 
3.1. Учебно-методическая карта учебной дисциплины  
в дневной форме обучения 
 
№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО - текущий 
опрос, КО - 
контрольный 
опрос) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
Пятый  семестр 
1 Введение 2 - - 4  ТО  
2 
Общие сведения о системах автоматического 
управления 
4  - - 6 ТО 
3 Математическое описание звеньев систем 4  2 4  8  
 КО,  
защита 
лб.р. 
4 Математическое описание систем 4  2 -  6  КО 
5 Процессы в системах 4  2 - 6  КО 
6 Устойчивость процессов в системах 4  2 2 8  
КО, 
защита 
лб.р.  
7 Точность систем 4 2 2  8  
КО,  
защита 
лб.р.   
8 
Оценки качества переходных процессов сис-
тем 
4 2 4 8 
КО,  
защита 
лб.р.   
9 Уравнения состояния систем 4  4 -  6   КО 
10 Синтез систем 4  2 -  8  КО  
11 Общие сведения о дискретных системах 2  - - 6 ТО  
12 
Математическое описание дискретных сис-
тем 
4  2 - 6  КО  
13 Процессы в импульсных системах 4  2 - 6  КО  
14 
Устойчивость процессов в импульсных сис-
темах 
4  2 2 8  
КО,  
защита 
лб.р.    
15 Точность импульсных систем 4 2 2 8  
 КО,  
защита 
лб.р.   
16 Уравнения состояния импульсных систем 4  4 - 4  КО  
17 Синтез импульсных систем 4 2 - 8 КО 
 Итого: пятый семестр 64  32 16  114  Экзамен 
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№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО - текущий 
опрос, КО - 
контрольный 
опрос) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
Шестой  семестр 
18 Общие сведения о нелинейных системах 4  2 4 8  
КО,  
защита 
лб.р. 
19 Метод фазовой плоскости 6  4 8 8  
КО,  
защита 
лб.р. 
20 
Метод припасовывания и метод точечного 
преобразования 
2  2 - 6   КО 
21  Метод гармонической линеаризации 4 2  - 6   КО 
22  
Устойчивость процессов в нелинейных сис-
темах 
6  2  - 16  
КО  
защита 
лб.р. 
23  Нелинейные дискретные системы 4  -  - 8 ТО  
24 Коррекция нелинейных систем 6  2 - 8  КО  
25  Общие сведения о случайных процессах 4  2 - 8  КО 
26 
Расчет линейных непрерывных систем при 
случайных воздействиях 
4  4  4 10  
 ТО, 
защита 
лб.р. 
27 
Случайные процессы в линейных импульс-
ных системах 
4 4  - 8  КО  
28 Случайные процессы в нелинейных системах 4  4 - 8  КО  
29 
Общие сведения об оптимальных и адаптив-
ных системах 
2  - - 4   ТО 
30 Оптимизация параметров линейных систем 4  2  - 6  КО  
31  Алгоритмы оптимального управления 4  2 - 6  КО  
32  Адаптивные системы 2  - -  6  ТО    
33 Системы экстремального регулирования 2  - -  6  ТО 
34 Заключение 2  -  -  2   ТО 
 Итого: шестой семестр 64  32  16  124  Экзамен 
 Всего: 128 64 32 238  
Седьмой  семестр 
 Курсовое проектирование - - - 32   
 Итого: седьмой  семестр - - - 32 Защита 
курсовой 
работы 
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3.2. Учебно-методическая карта учебной дисциплины в вечерней форме обучения 
 (в т.ч. в вечерней форме обучения для получения высшего образования,  
интегрированного со средним специальным образованием) 
 
№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО – теку-
щий опрос, 
КО - кон-
трольный 
опрос) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
Седьмой  семестр (пятый семестр) 
1 Введение 2 -  -  8  ТО  
2 
Общие сведения о системах автоматического 
управления 
2  1 -  8  КО 
3 Математическое описание звеньев систем 3 1  4   9  
 КО,  
защита 
лб.р. 
4 Математическое описание систем 3 1 -   9  КО  
5 Процессы в системах 3  1  -  8  КО  
6 Устойчивость процессов в системах 2   1  2 9  
КО, 
защита 
лб.р.  
7 Точность систем 4  1 2   9  
КО, 
защита 
лб.р.   
8 
Оценки качества переходных процессов сис-
тем 
3  1  4  9 
КО,  
защита 
лб.р.   
9 Уравнения состояния систем 3  2 -  8 КО 
10 Синтез систем 2  1  -   10  КО  
11 Общие сведения о дискретных системах 3   - - 8 ТО  
12 
Математическое описание дискретных сис-
тем 
4   1  -  8  КО  
13 Процессы в импульсных системах 3   1  -  8  КО 
14 
Устойчивость процессов в импульсных сис-
темах 
3  1  2  9  
КО, 
защита 
лб.р.   
15 Точность импульсных систем 3  1  2  9  
КО, 
защита 
лб.р.   
16 Уравнения состояния импульсных систем 3  1 -  8  КО  
17 Синтез импульсных систем 2  1  -  9 КО 
 Итого: седьмой (пятый) семестр 48  16 16  146  Экзамен 
21 
 
 
№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО – теку-
щий опрос, 
КО - кон-
трольный 
опрос) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
Восьмой  (шестой) семестр 
18 Общие сведения о нелинейных системах 2 1  4  9  
КО, 
защита 
лб.р.   
19 Метод фазовой плоскости 2  1  8  6  
 КО, 
защита 
лб.р.   
20 
Метод припасовывания и метод точечного 
преобразования 
3   1  -  9  КО    
21  Метод гармонической линеаризации 3  1  -  9   КО 
22  
Устойчивость процессов в нелинейных сис-
темах 
3  1  -  13  
КО 
защита 
лб.р.   
23  Нелинейные дискретные системы 2  -  -  10 ТО  
24 Коррекция нелинейных систем 4   1 -  10 КО     
25  Общие сведения о случайных процессах 3  1  -  9  КО   
26 
Расчет линейных непрерывных систем при 
случайных воздействиях 
3  1  4  9  
 КО, 
защита 
лб.р.   
27 
Случайные процессы в линейных импульс-
ных системах 
2  2  -  9  КО  
28 Случайные процессы в нелинейных системах 3  1  -  9  КО  
29 
Общие сведения об оптимальных и адаптив-
ных системах 
4   - -  9   ТО 
30 Оптимизация параметров линейных систем 3  1  -  9  КО  
31  Алгоритмы оптимального управления 3  1  -  9  КО   
32  Адаптивные системы 3  1 -  9  КО    
33 Системы экстремального регулирования 3  1  -  9  КО 
34 Заключение 2  1  -   9   КО 
 Итого: восьмой (шестой) семестр 48  16 16  156 Экзамен 
 Всего: 96 32 32 302  
Восьмой (шестой) семестр 
 Курсовое проектирование - - - 32   
 Итого: восьмой (шестой) семестр - - - 32 Защита 
курсовой 
работы 
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3.3. Учебно-методическая карта учебной дисциплины в заочной форме обучения 
 
№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО - текущий 
опрос, КО - 
контрольный 
опрос, ЗКР - 
защита контр. 
работы) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
Седьмой  семестр 
1 Введение 1 -  -  8  ТО  
2 
Общие сведения о системах автоматического 
управления 
1   - -  12  ТО 
3 Математическое описание звеньев систем 1   2  -   12   КО 
4 Математическое описание систем 1 2  -  12  КО 
5 Процессы в системах -  - -  12  ТО 
6 Устойчивость процессов в системах 1  -  2  12  
ТО, за-
щита 
лб.р.  
7 Точность систем 1  2 -   12  КО 
8 
Оценка качества переходных процессов сис-
тем 
1 -  2 12 
ТО, за-
щита 
лб.р.   
9 Уравнения состояния систем -  -  -   12 ЗКР 
10 Синтез систем 1   2  -  12  КО  
11 Общие сведения о дискретных системах -   - -  12 ТО  
12 
Математическое описание дискретных сис-
тем 
1  -  -  12  ТО  
13 Процессы в импульсных системах 1  -  -  12  ТО  
14 
Устойчивость процессов в импульсных сис-
темах 
1   -  -  12  ТО    
15 Точность импульсных систем -  -  -  12   ТО   
16 Уравнения состояния импульсных систем 1   2  -  12  КО  
17 Синтез импульсных систем - -  -  12 ТО 
 Итого: седьмой семестр 12  10 4  200  Экзамен 
Восьмой семестр 
18 Общие сведения о нелинейных системах 1   2 -  10  КО    
19 Метод фазовой плоскости 1   4  4 12  
КО, 
защита 
лб.р.   
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№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО - текущий 
опрос, КО - 
контрольный 
опрос, ЗКР - 
защита контр. 
работы) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
20 
Метод припасовывания и метод точечного 
преобразования 
1  -  -  12   ТО 
21  Метод гармонической линеаризации -  2 -  12  КО 
22  
Устойчивость процессов в нелинейных сис-
темах 
1   2 -  16  
КО 
защита 
лб.р.   
23  Нелинейные дискретные системы 1   - -  12 ТО  
24 Коррекция нелинейных систем -  - -  12  ТО  
25  Общие сведения о случайных процессах 1 - -  12  ТО   
26 
Расчет линейных непрерывных систем при 
случайных воздействиях 
-  2 -  14  КО, ЗКР 
27 
Случайные процессы в линейных импульс-
ных системах 
1  - -  12  ТО  
28 Случайные процессы в нелинейных системах 1  - -  12  ТО  
29 
Общие сведения об оптимальных и адаптив-
ных системах 
1 - -  12   ТО 
30 Оптимизация параметров линейных систем 1   - -  12  ТО  
31  Алгоритмы оптимального управления 1  - -  12  ТО  
32  Адаптивные системы -  - -  12  ТО    
 33 Системы экстремального регулирования 1  - -  12  ТО 
34 Заключение -  - -  12   ТО 
 Итого: восьмой семестр 12 12  4  208  Экзамен 
 Всего: 24 22 8 408  
Девятый  семестр 
 Курсовое проектирование - - - 32   
 Итого: девятый  семестр - - - 32 Защита 
курсовой 
работы 
 
 
 
 
24 
 
 
3.5. Учебно-методическая карта учебной дисциплины в заочной форме 
обучения для получения высшего образования, интегрированного со средним 
специальным образованием 
 
№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО - текущий 
опрос, КО -
контрольный 
опрос, ЗКР - 
защита контр. 
работы) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
Четвертый  семестр 
1 Введение 1 -  -  8  ТО  
2 
Общие сведения о системах автоматического 
управления 
1   - -  12  ТО 
3 Математическое описание звеньев систем 1   2  -   12   КО 
4 Математическое описание систем 1 2  -  12  КО  
5 Процессы в системах -  - -  12  ТО 
6 Устойчивость процессов в системах 1  -  2  12  
ТО,  
защита 
лб.р.  
7 Точность систем 1  2 -   12  КО 
8 
Оценка качества переходных процессов сис-
тем 
1 -  2 12 
ТО,  
защита 
лб.р.   
9 Уравнения состояния систем -  -  -   12  ТО, ЗКР 
10 Синтез систем 1   2  -  12  КО  
11 Общие сведения о дискретных системах -   - -  12 ТО  
12 
Математическое описание дискретных сис-
тем 
1  -  -  12  ТО  
13 Процессы в импульсных системах 1  -  -  12  ТО  
14 
Устойчивость процессов в импульсных сис-
темах 
1   -  -  12  ТО   
15 Точность импульсных систем -  -  -  12  ТО   
16 Уравнения состояния импульсных систем 1   2  -  12  КО  
17 Синтез импульсных систем - -  -  12 ТО 
 Итого: четвертый семестр 12  10 4  200  Экзамен 
Пятый семестр 
18 Общие сведения о нелинейных системах 1   2 -  10  КО    
19 Метод фазовой плоскости 1   4  4 12  
КО,  
защита 
25 
 
 
№ 
темы 
по п.1 
 
Название темы 
Количество ауди-
торных часов 
Са-
мос-
тоя-
тель-
ная 
рабо-
та, 
часы 
Форма кон-
троля знаний 
студентов 
(ТО - текущий 
опрос, КО -
контрольный 
опрос, ЗКР - 
защита контр. 
работы) 
ЛК 
 
ПЗ 
 
Лаб. 
зан. 
лб.р. 
20 
Метод припасовывания и метод точечного 
преобразования 
1  -  -  12  ТО  
21  Метод гармонической линеаризации -  2 -  12  КО 
22  
Устойчивость процессов в нелинейных сис-
темах 
1   2 -  16  
КО  
защита 
лб.р.   
23  Нелинейные дискретные системы 1   - -  12 ТО  
24 Коррекция нелинейных систем -  - -  12  ТО  
25  Общие сведения о случайных процессах 1 - -  12  ТО   
26 
Расчет линейных непрерывных систем при 
случайных воздействиях 
-  2 -  14  КО   
27 
Случайные процессы в линейных импульс-
ных системах 
1  - -  12  ТО  
28 Случайные процессы в нелинейных системах 1  - -  12  ТО  
29 
Общие сведения об оптимальных и адаптив-
ных системах 
1 - -  12  ТО 
30 Оптимизация параметров линейных систем 1   - -  12  ТО  
31  Алгоритмы оптимального управления 1  - -  12  ТО  
32  Адаптивные системы -  - -  12  ТО    
 33 Системы экстремального регулирования 1  - -  12  ТО 
34 Заключение -  - -  12   ТО 
 Итого: пятый семестр 12 12  4  208  Экзамен 
 Всего: 24 22 8 408  
Пятый  семестр 
 Курсовое проектирование - - - 32   
 Итого: пятый  семестр - - - 32 Защита 
курсовой 
работы 
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4. Рейтинг-план дисциплины  
ТЕОРИЯ АВТОМАТИЧЕСКОГО УПРАВЛЕНИЯ 
для студентов дневной формы обучения  
Специальность 1-53 01 07 Информационные технологии и управление в технических системах  
курс   3  , семестр  5   
Количество часов по учебному плану  226 , в т.ч. аудиторная работа  112  ,  
самостоятельная работа  114      
Преподаватель Лукьянец Степан Валерьянович, к.т.н., профессор 
                                     (ФИО, ученая степень, ученое звание) 
Кафедра систем управления 
Приложение к рабочей учебной программе, 
рег. № УД-      /р. 
Рекомендовано на заседании кафедры СУ 
Протокол №___от «__  » __       _2015 г. 
 
Зав. кафедрой ________________ А.В. Марков  
 
Преподаватель _______________ С. В. Лукьянец 
Выставление отметки по текущей аттестации допускается по результатам итогового рейтинга студента. 
Виды учебной деятельности 
студентов 
Модуль 1 
 (весовой коэффициент вк1 = 
0,25) 
Модуль 2  
 (весовой коэффициент вк2 = 
0,25) 
Модуль 3  
(весовой коэффициент  
вк3 =0,25) 
Модуль 4  
(весовой коэффициент  
вк4 = 0,25) 
Итоговый 
контроль  
по всем 
модулям Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
1. Лекционные занятия  
(№ темы по п.1) 
 к11=0,5  к12=0,5  к13=0,5  к14=0,5  
1,2,3,4,5 15.10.         
6,7,8,9   15.11.       
10,11,12     15.12.     
13,14,15,16,17        30.12.   
2. Практические занятия  
(№ темы по п.1) 
 к21=0,3  к22=0,3  к23=0,3  к24=0,3  
3, 4, 5, 6 15.10.         
7, 8, 9   15.11.       
10, 12, 13, 14     15.12.     
15, 16, 17       30.12.   
3. Лабораторные работы  
(№ темы по п.1) 
 к31=0,2  к32=0,2  к33=0,2  к34=0,2  
3 15.10.         
6, 7    15.11.       
8      15.12.     
14, 15        30.12.   
 Модульный контроль  МР1   МР2  МР3  МР4 ИР 
2
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ТЕОРИЯ АВТОМАТИЧЕСКОГО УПРАВЛЕНИЯ 
для студентов дневной формы обучения  
Специальность 1-53 01 07 Информационные технологии и управление в технических 
системах  
курс   3   , семестр   6   
Количество часов по учебному плану  236 , в т.ч. аудиторная работа 112,  
самостоятельная работа  124    
Преподаватель Кузнецов Александр Петрович, д.т.н., профессор 
                                  (ФИО, ученая степень, ученое звание) 
Кафедра систем управления 
Приложение к рабочей учебной программе, 
рег. № УД-       /р. 
Рекомендовано на заседании кафедры СУ 
Протокол №_   от «__  » __         _2015 г. 
 
Зав. кафедрой ________________ А.В. Марков  
 
Преподаватель _______________ А. П. Кузнецов 
 
Выставление отметки по текущей аттестации допускается по результатам итогового рейтинга студента. 
Виды учебной деятельности 
студентов 
Модуль 1 
 (весовой коэффициент вк1 
= 0,25) 
Модуль 2  
 (весовой коэффициент вк2 
= 0,25) 
Модуль 3  
(весовой коэффициент  
вк3 =0,25) 
Модуль 4  
(весовой коэффициент  
вк4 = 0,25) 
Итоговый 
контроль  
по всем 
модулям Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 
1. Лекционные занятия  
(№ темы по п.1) 
 к11=0,5  к12=0,5  к13=0,5  к14=0,5  
18 – 20  15.03.         
21 – 24    15.04.       
25 – 28      15.05.     
29 – 33        30.05.   
2. Практические занятия 
(№ темы по п.1) 
 к21=0,3  к22=0,3  к23=0,3  к24=0,3  
18, 19, 20 15.03.         
21, 22, 24, 25   15.04.       
26, 27     15.05.     
28, 30, 31       30.05.   
3. Лабораторные работы  
(№ темы по п.1) 
 к31=0,2  к32=0,2  к33=0,2  к34=0,2  
 18 15.03.         
 19   15.04.       
 19     15.05.     
 26       30.05.   
 Модульный контроль  МР1   МР2  МР3  МР4 ИР 
2
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ТЕОРИЯ АВТОМАТИЧЕСКОГО УПРАВЛЕНИЯ 
для студентов дневной формы обучения  
Специальность 1-53 01 07 Информационные технологии и управление в технических 
системах  
курс   4   , семестр   7  . 
Количество часов по учебному плану  32 , в т.ч. аудиторная работа     ,  
самостоятельная работа  32    
Преподаватель Кузнецов Александр Петрович, д.т.н., профессор 
                                  (ФИО, ученая степень, ученое звание) 
Кафедра систем управления 
Приложение к рабочей учебной программе, 
рег. № УД-       /р. 
Рекомендовано на заседании кафедры СУ 
Протокол №_   от «__  » __         _2015 г. 
 
Зав. кафедрой ________________ А.В. Марков  
 
Преподаватель _______________ А. П. Кузнецов 
 
Выставление отметки по текущей аттестации не допускается по результатам итогового рейтинга студента. 
Виды учебной деятельности 
студентов 
Модуль 1 
 (весовой коэффициент вк1 
= 0,25) 
Модуль 2  
 (весовой коэффициент вк2 
= 0,25) 
Модуль 3  
(весовой коэффициент  
вк3 =0,25) 
Модуль 4  
(весовой коэффициент  
вк4 = 0,25) 
Итоговый 
контроль  
по всем 
модулям Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
Календарные 
сроки сдачи 
Весовой ко-
эффициент 
отметки 
1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 
1. % выполнения курсо-
вой работы 
 к11=1  к12=1  к13=1  к14=1  
25 15.10.         
50   15.11.       
75     15.12.     
100       30.12.   
 Модульный контроль  МР1   МР2  МР3  МР4 ИР 
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ПРОТОКОЛ СОГЛАСОВАНИЯ УЧЕБНОЙ ПРОГРАММЫ 
ПО ИЗУЧАЕМОЙ УЧЕБНОЙ ДИСЦИПЛИНЕ С ДРУГИМИ 
УЧЕБНЫМИ ДИСЦИПЛИНАМИ СПЕЦИАЛЬНОСТИ 
 
Перечень учеб-
ных дисциплин 
Кафедра, обес-
печивающая 
учебную дис-
циплину 
Предложения 
об изменениях 
в содержании 
по изучаемой 
учебной дис-
циплине 
Подпись заведующего кафед-
рой, обеспечивающей учебную 
дисциплину с указанием номера  
протокола и даты заседания ка-
федры 
Микропроцессо-
ры в системах 
управления 
Кафедра систем 
управления 
Изменений в 
содержании 
учебной про-
граммы не тре-
буется 
 
 
_______________________ 
 
протокол №15 от 27.04.2015 
 
Локальные сис-
темы автоматики 
 
 
 
 
 
 
Заведующий кафедрой СУ     А.В. Марков 
 
 
